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技能名称

移动机器人

标准 分值

A 工作组织与管理、沟通和人
际交往能力

10

B 基础功能测试 34

C 综合功能测试 56

项目
序号

项目

名称或描述

评分项类型
M= 量化评分

J = 评价
评分项 - 描述

评判
分数

附加评分项描述 (测量 )
或

判断分数描述（仅判断）

要求或标称尺
寸 (仅限量化

评分)
最高分

标准
A 总分 10.00

A1 工位整洁 J 第一模块中团队空间情况 0 - 1 1

0 工作区始终处于混乱状态

1 工作区环境一般

2 工作区环境良好

3 工作区域组织很出色

J 第二模块中团队空间情况 0 - 1 1

0 工作区始终处于混乱状态

1 工作区环境一般

2 工作区环境良好

3 工作区域组织很出色

A2 准时 M 第一模块中队员遵守时间 移动机器人是一个团队竞赛 0 or 1 1

第二模块中队员遵守时间 移动机器人是一个团队竞赛 0 or 1 1

A3 在共享竞赛场地空间中与
对手的合作

M 第一模块中与对手的合作行
为

在共享竞赛场地空间中与对手的合作
在竞赛全程中，将从是否有利于竞赛公平、是否所有的参与者可均等
地利用场地空间等角度出发，考察选手与对手的互动情况。例：选手
在测场时间可以选择晚些进入或不测场；但在规定时间结束后，超过
30秒选手未撤出场地空间 = 不合格

0 or 1 1

第二模块中与对手的合作行
为

0 or 1 1

A4 队友合作 M 第一模块中队员间的合作行
为

移动机器人为团队竞赛项目，竞赛全程将对每队选手之间的互动行为
进行考察，两个参赛选手均应积极地做出贡献，满足竞赛要求。两名
选手均主动地为团队绩效做出贡献=合格；观察到一名选手留给另外
一个队友较多的工作内容=不合格。

0 or 1 1

第二模块中队员间的合作行
为

0 or 1 1

A5 与裁判员的合作行为
第一模块中与裁判员的合作
行为 竞赛全程期间，考察选手如何与裁判互动及如何应对竞赛中相关情况

；选手与裁判的沟通中，表现出应有的尊重态度。

0 or 1 1

第二模块中与裁判员的合作
行为

0 or 1 1

项目
序号

项目

名称或描述

评分项类型
M= 量化评分

J = 评价
评分项 - 描述

评判
分数

附加评分项描述 (测量 )
或

判断分数描述（仅判断）

要求或标称尺
寸 (仅限量化

评分)
最高分

标准

B
总分 34.00

信息收集系统性能

B1 距离传感器性能 M
一块挡板被放置在传感器前
，机器人必须作出预定响应
，例如后退

机器人后退或做出其他提前指定好的动作。 0 or 2 2

B2 红外巡线传感器性能 M
贴有黑色胶带的平板被放在
传感器区域内，机器人必须
做出预定响应，例如后退

机器人后退或做出其他提前指定的动作。 0 or 2 2

B3 摄像头识别花色球 M
花球被放置在摄像头视野之
内，机器人必须做出预定响
应，例如后退

机器人后退或做出其他提前指定的动作。 0 or 2 2

B4 摄像头识别全色球 M
色球被放置在摄像头视野之
内，机器人必须做出预定响
应，例如后退

机器人后退或做出其他提前指定的动作。 0 or 2 2

B5 摄像头识别母球 M
母球被放置在摄像头视野之
内，机器人必须做出预定响
应，例如后退

机器人后退或做出其他提前指定的动作。 0 or 2 2

B6 摄像头识别代表父母的黑
白条纹图案

M

代表父母的黑白条纹图案被
放置在摄像头视野之内，机
器人必须做出预定响应，例
如后退

机器人后退或做出其他提前指定的动作。 0 or 2 2

机器人基本运动

B7 直线向前 M 机器人必须在开阔的地板上

前进1m
机器人前进1米 0 or 2 2

B8 直线后退 M 机器人必须在开阔的地板上

后退1m
机器人后退1米 0 or 2 2

B9 在600mm*600mm的空间中
旋转360°

M 机器人必须在胶带贴好的区
域内完成360°旋转

机器人在指定区域内完成旋转360度 0 or 2 2

目标管理系统工作

B10 自动控制模式：捡球 M 机器人被放置在接待区的地
板上并选出指定台球

目标管理系统在自动控制模式下控制指定球，机器人不需要移动。 0 or 2 2

B11 自动控制模式：放球 M 机器人被放置在接待区的地
板上并将台球放入隔间

选手将机器人放在接待区父母隔间前面，并将一个球放在机器人目标
管理系统中，目标管理系统在自动控制模式下将其放置机器人前面的
接待区的父母隔间内。机器人不需要移动。

0 or 2 2

自动控制模式基础功能

B12 安全灯 M 机器人运行安全指示灯 机器人在工作状态点亮，运动时闪烁 0 or 2 2

B13 机器人路径 M 机器人从启动区穿过接待区
至拱门外

机器人从启动位置穿过接待区出口拱门，当机器人全部投影在拱门外
，为完成任务

0 or 2 2

B14 机器人在开阔区域运动 M
机器人在开阔的场地地面上
从地面入口拱门到地面沙区
反方向的指定位置

机器人开始的位置在场地入口拱门后面的接待区通道内。机器人必须
沿着开阔区域绕过或穿过沙滩到达沙滩区域另一侧600*600胶带方框
区域内。

0 or 2 2

B15 利用摄像头在开阔空间搜
索指定球

M 机器人从场地入口拱门通过
开阔场地，找到台球

机器人开始的位置在场地入口拱门后的接待区通道内。机器人必须沿
着场地地面行进并绕过沙区，机器人找到台球并捡起。

0 or 2 2

B16 开展一次沙地台球探索 M
机器人从场地入口拱门通过
开阔场地，找到沙区内台球
。

机器人开始的位置在场地入口拱门后的接待区通道内。机器人必须沿
着场地地面行进或进入场地沙区，机器人沙区内的台球并捡起。

0 or 2 2

B17 机器人运行至指定的代表
父母的隔间

M

机器人在接待区拱门外任务
开始，移动至接待区并使用
摄像头分辨代表父母的黑白
网格图案，移动并停留在指
定的父母隔间前

机器人先利用摄像头确认指定黑白网格，从拱门外移动至接待区并且
停在指定的父母隔间前，机器人前部需面对着父母隔间。 注：参赛
队在移动演示前需标识出机器人的前部

0 or 2 2

项目
序号

项目

名称或描述

评分项类型
M= 量化评分

J = 评价
评分项 - 描述

评判
分数

附加评分项描述 (测量 )
或

判断分数描述（仅判断）

要求或标称尺
寸 (仅限量化

评分)
最高分

标准

C
总分 56.00

E1 综合功能测试 1

M 指定的1号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的1号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的2号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的2号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的3号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的3号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的4号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的4号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的5号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的5号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 时间分
当所有任务均正确地完成运输情况下，方可获得此项分值。分数计算
按照如下公式：本轮最快时间/本队本轮时间*3=时间分

0-4 4

E2 综合功能测试 2

M 指定的1号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的1号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的2号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的2号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的3号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的3号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的4号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的4号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的5号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的5号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 时间分
当所有任务均正确地完成运输情况下，方可获得此项分值。分数计算
按照如下公式：本轮最快时间/本队本轮时间*3=时间分

0-4 4

E3 综合功能测试 3

M 指定的1号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的1号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的2号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的2号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的3号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的3号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的4号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的4号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的5号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的5号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 时间分
当所有任务均正确地完成运输情况下，方可获得此项分值。分数计算
按照如下公式：本轮最快时间/本队本轮时间*3=时间分

0-4 4

E3 综合功能测试 3

M 指定的1号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的1号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的2号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的2号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的3号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的3号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的4号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的4号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 指定的5号儿童在机器人掌
控中

0 or 1 1

M 指定的5号儿童被送至正确
的接待区内的父母隔间

0 or 1 1

M 时间分
当所有任务均正确地完成运输情况下，方可获得此项分值。分数计算
按照如下公式：本轮最快时间/本队本轮时间*3=时间分

0-4 4

总分 100.00
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技能名称
移动机器人
标准 分值

A 工作组织与管理 10
队员间的合作行为 2
团队空间情况 4
共享的比赛场地内与对手的合作行为 2
准时完成任务 2

B 沟通和人际交往能力 10
工程日志中框架部分 2
工程日志中电气部分 2
工程日志中移动结构部分 2
工程日志中OMS部分 2
工程日志中程序部分 2

C 设计 25
基本传感器功能测试 6
基本运动功能测试 3
基本OMS功能测试 9
经济 7

D 制造和组装 5
布线 2
框架 1.5
OMS 1.5

E 自动方式下功能测试 20
安全灯 1
模块任务功能测试 9
模块任务程序评分 10

F 性能审查和测试 30
自动方式测试 15
遥控方式测试（第一视角或第三视角） 15
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